דף נוסחאות בקורס אלגברה ליניארית
1. מכפלה סקלרית: 
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2. מכפלה ווקטורית ומעורבת:  
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 3. ישרים ומישורים:

משוואה כללית של ישר במישור: 
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משוואת ישר שעובר דרך 2 נקודות במישור: 
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משוואת ישר שעובר דרך 2 נקודות במישור: 
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משוואה כללית של מישור: 
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משוואת מישור במרחב העובר דרך 3 נקודות: 
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; ווקטורית: 
[image: image10.wmf]ú

ú

ú

û

ù

ê

ê

ê

ë

é

-

-

-

+

ú

ú

ú

û

ù

ê

ê

ê

ë

é

-

-

-

+

ú

ú

ú

û

ù

ê

ê

ê

ë

é

=

ú

ú

ú

û

ù

ê

ê

ê

ë

é

0

2

0

2

0

2

0

1

0

1

0

1

0

0

0

z

z

y

y

x

x

t

z

z

y

y

x

x

s

z

y

x

z

y

x


מרחק מנקודה לישר: 
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    מרחק מנקודה למישור: 
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 מרחק בין ישרים מצטלבים:
 4. מרחבים ווקטוריים:

U – תת-מרחב של V אם: 1). 
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5. העתקות ליניאריות:
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6. דטרמיננטות:
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 ממטריצה A 
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2) החלפת 2 שורות או 2 עמודות של מטריצה A משנה את הסימן של הדטרמיננטה.
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5). אם במטריצה A יש  שורות(עמודות) אפסים אזי  
[image: image59.wmf]0

)

det(

=

A


6). 
[image: image60.wmf])

det(

)

det(

T

A

A

=

  
7). אם מטריצה  A  משולשת 
[image: image61.wmf]nn

a

a

a

A

...

)

det(

22

11

=

  

7. ערכים עצמיים ווקטורים עצמיים:
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